Sujet 29 : COMMANDE DES CONTENNEURS 


Deux conteneurs de liquide 1 et 2 doivent être remplis alternativement. Le remplissage est 
enclenché par le capteur «vide» et arrêté par le capteur «plein», si lors de 
l'enclenchement de la commande, les deux conteneurs affichent « vide », le c 2 doit être 
rempli le premier. Le remplissage d'un conteneur se déroule de la manière suivante : la 
commande des conteneurs est amenée à la position « prêt à fonctionner » au moyen du BP 
s i h 3 = l. La commande est interrompue par S 0 . Lorsque la commande est prêt à fonctionner 
et lorsqu'un des interrupteurs à flotteur S 3 ou S 5 signale qu'un conteneur est vide, la vanne 
Yi ou Y 2 Couvre instantanément. La vanne principale y 0 ne s'ouvre qu'après écoulement 
d une temporisation de 10 secondes. Lorsqu'un interrupteur à flotteur S 2 ou S 4 signale qu'un 
conteneur est plein, le remplissage est interrompu par la fermeture instantanée de Y 0 . La 
vanne Y 2 ou Y 2 ne peut se fermer qu'après écoulement d'une temporisation de 5 secondes. 
L'ensemble des vannes peut être fermé instantanément par action sur S 0 . Légende : 

-KT1 relais temporisé réglé sur 5 secondes ; - KT2 relais temporisé réglé sur 5 secondes 

- KT3 relais temporisé réglé sur 10 secondes www.ecoles-rdc.net 

Le mouvement du liquide est assuré par un moteur pompe à deux vitesses : « couplage 
Dahlander » 1490tr/min-720tr/min. 


En position manuelle Bp pv ,Bp G v et position automatique, les interrupteurs à flotteurs nous 
aident à assurer cette action. Lorsque les conteneurs sont vides, le remplissage se fait à 
grande vitesse et à % du remplissage en petite vitesse et arrête si le conteneur est plein. 




